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Introducao

e Problemas de odometria sao muito comuns em robos
moveis (Figura 1)
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* Objetiv nvolver um algoritmo ou método que _
mini oblemas de odometria em tempo real Figura 1

Figura 2

Metodologia

* Uso das as ARIA e UBLAS com a linguagem de
programacao C++

em conjunto com
senvolvimento

 Uso do robo movel Pioneer (
um simulador (Figura 4) para teste
da solucao

* Criagao de um modulo que possa ser acopladoa:.
programas mais complexos para reutilizacao da selucao.
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Resultados Obtidos Figura 3

 Definicao de um algoritmo que reduz o problema

consideravelmente .
Figura 4

 Implementacgao do algoritmo 50
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A solugao permite que um movimento em uma dimensao
seja totalmente planejado (Figura 5)
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* O movimento pode ser caracterizado quanto a distancia
a ser percorrida; sua velocidade inicial e final; seu tempo
de execuc¢ao; sua aceleracao inicial e final.

Velocity (deg/sec)

Trabalhos Futuros 5

* Asolugao pode se tornar mais rapida se um meétodo de ) ( ) g
resolucao de sistemas lineares ( Figura 6 )mais refinado ) 2t 3t; a,
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O planejamento pode ser expandido para duas
dimensoes.
Figura 6
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